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高效快速搜索算法

合成孔径雷达三维成像原理

椭圆极化态的 矢量轨迹如图
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舀脚 梁淮宁等 快速搜索算法与极化合成孔径雷达三维成像
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其中心 心
,

恰好是一个球 球 面方程
。

如图 所示
。
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设雷达入射角 乡
,

任意目标单元对应不同的 灭 和 劝时的散射功率强度 又叫散射截面

为
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点 搜索可 从任意位置开始 经过修正后的算法是 个可执行的快速搜索算法 下是快速
搜索算法数值求解的具体步骤

。

设定初始值 为球面上任意点
,
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· ,
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·
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,
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,
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。 新 一 ‘,

、

返回 计算 尸 新
,

重复计算步骤

在进行迭代运算时
,

当以下条件同时满足时
,
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新 一

·

,

新 一 全
, 〔

、

新 一 、
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, ,

注意
,

如果只依据条件 进行判决
,

得出的 值很可能会跟踪在 的最小值处
,

一定要

同时并举条件 和
,

个条件同时满足后
,

令 。,
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期 梁淮宁等 快速搜索算法与被化合成孔径雷达三维成像

极化椭圆方向角解模糊

快速搜索算法求出 和 劝
。

在 球 心 叱 嵋 二 上
,

式表明当 几。
、

在定

义域内为单峰时
,

极化椭圆方向角 劝的解不唯一
,

需要对 劝解模糊
。

对应的计算椭圆方向角完

整的表达式为 式
,

式是极化椭圆方向角解模糊算法
。

、‘了少列创创列劝
,

劝 二 ,

,

,

︵一︶邻健图 是未经解模糊算法输出的三

维图像
。

图 是解模糊后的输出的三

维图像
,

与图 几乎完全相同
,

证明快

速搜索算法和解模糊算法是正确的
,

算

法本身带来的计算误差很小
。

图 输入倾斜曲面

一

一

一

一

︵三︶赵坦︵二工︶邻忆

未经解模糊的输出三维图形 经解模糊后的输出三维图形

图 输人图形如图
,

未解经模糊和经解模糊后的输出的三维图像
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目标散射特性分类与提取方位 向坡度信息

极化 三维成像方位向的坡度信息的提取与 目标散射类型关系密切
。

雷达 目标散射特性
分为三类 面 目标

、

角目标和体 目标
。

它们的共极化散射特性如图
, ,

所示
。

带

有倾斜度的面 目标散射特性有利于提取方位向的坡度信息
。

因为倾斜表面的散射特性最大值是

单峰
。

雷达 目标散射特性最大值必须为单峰
,

否则很难提取雷达最佳极化状态下对应的 功值
,

不能得到地形的坡度信息 角 目标和体 目标散射特性的最大值具有随机性
,

因此不能从中提取

方位向倾斜度信息 基于以上讨论
,

极化 三维成像的 目标环境拟以粗糙表面为最佳
,

粗糙

表面属于均匀分布场景
,

如森林和沙漠等广域地区 海洋杂波除州 但是
,

信息量丰富的地域

往往有许多人造 目标
,

对这样的地势
,

为了减小角目标和体 目标造成的散射波极化椭圆方向角

义

卜忙

一、、 、 一叫一
一 飞 劝

。

一 毛

倾斜面 目标散射特性 直角目标散射特性

图 面 目标
、

角目标和体 目标散射特性

角反射器散射特性

极化合成孔径雷达三 维成像

数据来源

实验数据来 自美国
一

卫星 年 月 日对香港地区的全极化 成像的图像数

据 见图
。

地区 香港 入射角 波段 分辨率 视数 视
。

原始

图像数据经过解压缩
,

得到极化四通道原始图像数据和 矩阵中的 个元素
。

本文选择鹿洲

岛进行极化 三维成像
。

海岸线边沿检测

本文设计了一种基于极化数据的海岸线检测算法
,

以区分海洋与陆地
,

以海岸线为初始参

考点
,

提取高度信息
。

海岸线的检测采用梯度法实现 设全极化 接收能量为下式
,

求梯度
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期 梁淮宁等 快速搜索算法与极化合成孔径雷达三维成像

图

极化 三维成像 图 为鹿洲岛极化 三维成像地形图
。

根据鹿洲岛二维地
图显示

,

岛屿面积为
,

最大高度为 计算机处理后的鹿洲岛三维成像面积为
,

最大高度为
,

成像分辨率
。

︵三︶赵祀

图 香港地区鹿洲岛 三维成像地势图
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结论与讨论
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